
































	 	 	The	values	of	various	control	parameters	were	 tried	by	the	Matlab/Simulink	
simulation,	 and	 a	 handy	 adjustment	was	 clarified.	D-BSC	 /BSC	 showed	 the	
excellent	control	characteristics	 in	 the	simulation	result	compared	with	the	past	
PID	control.


















との BSC に切り替えるようにした。第 2章で
D-BSC においてリアプノフ関数が存在するこ




































































































　ステップ１で制御偏差 z1 の比例ゲイン c1 と
微分ゲイン d1，ステップ２で中間制御偏差 z2
の比例ゲイン c2 と（1）式で記述した制御モデ
ルのパラメータ a1	 ,	a2	 ,	b を調整する必要があ
る。




　そしてBSC特有の比例ゲイン c1 と c2 である
が，これらはTable	1 でわかるように相互補完
の関係がある。まず，c1c2 を操作量 u(t) の制約，
supu(t) や sup (t)，さらに制御量 x1 の制約，オー
バーシュートの回避など，を勘案して決定する。




























































































































（3）D-BSC と BSC を制御偏差に応じて切り替
える方式で，電子スロットルの応答性と分解能
ともに改善できる可能性を提示した。
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Fig.	13	Control	deviation	of	electric	throttle	with	D-BSC/BSC
Fig.	14	Response	characteristics	of	electric	throttle	with	D-BSC/BSC

